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Abstract Of DE1 960781 2 

The gearing (1 ) operates without friction, using first and second rotors (6,7) rotating round their axes 
(6a, 7a) so rotation can be passed to second axis via an interposed rotation-symmetric third rotor (8) 
also turning round its own axis (8a). The interfaces between third and the first and second rotors 
respectively can be formed by points or surface contacts and these contacts are achieved without 
friction. The rotation axes of first and third rotors (6a,8a) and a tangent to the first rotor through the 
area of contact between first and third rotors meet as a common intercept or dissect this, and the 
interfaces between second and third rotors meet at or dissect a second common intercept. Two of the 
rotors are respectively joined to drive and output shafts, using friction-free movement of the third rotor 
and gearing unit. 
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Beschreibung 

Die Erfindung bezteht sich auf em stufenlos einstell- 
bares Getriebe mit zumindest einem Rotationskdrper 
mit in axialer Richtung veranderlichem Radius oder ver- 5 
anderlicher Mantelflache und zumindest einem weite- 
ren Rotationskdrper, welcher ebenfalls einen in axialer 
Richtung veranderlichen Radius oder eine veranderli^ 
che Mantelflache aufweisen kann. wobei ein Rotations- 
kdrper antriebsseitig angeordnet ist und ein weiterer 10 
Rotationskdrper abtriebsseitig angeordnet ist und jeder 
der Rotationskdrper mit zumindest einem weiteren Ro- 
tationskdrper in Wirk- oder Antriebsverbindung steht 

Solche stufenlos einsteilbaren Getriebe sind nach 
dem Stand der Technik bekannt. Durch die DE- 15 
OS 21 60 353, die DE-OS 25 52 164, die DE- 
AS 12 44 512 und die DE-OS 42 40 724 sind stufeniose 
Getriebe der oben genannten Art bekannt geworden. 
Bei stufenlos einsteilbaren Getrieben nach dem Stand 
der Technik ist bekannt, dafl Bohrreibung im Kontakt- 20 
bereich zwischen sich aneinander abwalzenden Kdr- 
pem, wie Rotationskdrpem, vorherrschen kann und zu 
Verlusten fiihren kann. Die Bohrreibung fQhrt bei den 
oben genannten Getrieben zu einem ungOnstigeren 
Wirkungsgrad Weiterhin kann die Bohrreibung bei sol- 25 
chen Getrieben ursachlich mit einem erhdhten Materi- 
alverschieiB verbunden sein. 

Der Erfindung lag die Aufgabe zugrunde, ein stufen- 
los einstellbares Getriebe zu schaffen, welches einen 
verbesserten Wirkungsgrad, geruigere Verluste, einen 30 
geringeren VerschleiB und/oder eine erhdhte Lebens- 
dauer besitzt 

Der Erfindung lag weiterhin die Aufgabe zugrunde, 
ein verschleiBarmeres stufenloses Getriebe zu schaffen, 
bei welchem aufgrund von einem geringerem Ver- 35 
schleifi wahrend des Betriebes kostengunstigere Mate- 
rialien zum Einsatz kommen kdnnen. 

GemaB der vorliegenden Erfindung wird dies da- 
durch erzielt, daB das Getriebe zumindest im wesentii- 
chen bohrreibungsfrei arbeitet und/oder ist 40 

Nach dem erfinderischen Gedanken ist es ebenso 
vorteilhaft, wenn ein stufenlos einstellbares Getriebe, 
mit einem ersten Rotationskdrper und einem zweiten 
Rotationskdrper, der erste Rotationskdrper ist rota- 
tionssymmetrisch bezQglich einer ersten Rotationsachse 45 
angeordnet und der zweite Rotationskdrper ist rota- 
tionssymmetrisch bezflglich einer zweiten Rotations- 
achse angeordnet, mit einem im KraftfluB zwischen dem 
ersten und zweiten Rotationskdrper angeordneten drit- 
ten rotationssymmetrischer Kdrper derart ausgebildet 50 
ist, daB sich der dritte rotationssymmetrische Kdrper 
bei Rotationsbewegungen des ersten und/oder des 
zweiten Rotationskdrpers in einer rotatorischen Bewe- 
gung um die dritte Rotationsachse dreht, die Kontakt- 
bereiche zwischen dem dritten rotationssynunetrischen 55 
Kdrper und jeweils dem ersten und/oder zweiten Rota- 
tionskdrper im wesentlichen Punkt- und/oder Flftchen- 
bereiche sind und der dritte rotationssynmietrische 
Kdrper sich bei einer Rotationsbewegung im Kontakt- 
bereich relativ zu dem ersten und/oder zweiten Rota- go 
tionskdrper abwSlzt, wobei das Getriebe und/oder die 
Bewegung des dritten rotationssymmetrischen Kdrpers 
relativ zu dem ersten und/oder dem zweiten Rotations- 
kdrper zumindest im wesentlichen bohrreibungsfrei ist 

Weiterhin kann es nach dem erfinderischen Gedan- 65 
ken zweckmaBig sein, wenn sich die Rotationsachse des 
ersten Rotationskdrpers und die Rotationsachse des 
dritten rotationssymmetrischen Kdrpers und eine Tan- 
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gente an dem ersten Rotationskdrper durch den Bereich 
des Beruhrpunktes zwischen dem ersten und dem drit- 
ten rotationssymmetrischen Kdrper in einem ersten ge- 
meinsamen Schnittpunkt treffen oder schneiden und 
sich die Rotationsachse des zweiten Rotationskdrpers 
und die Rotationsachse des dritten rotationssynunetri- 
schen Kdrpers und eine Tangente an dem zweiten Rota- 
tionskdrper durch deh Bereich des BerUhrpunktes zwi- 
schen dem zweiten und dem dritten rotationssymmetri- 
schen Kdrper in einem zweiten gemeinsamen Schnitt- 
punkt treffen oder schneiden. 

Fur die Funktion der erfindungsgemaBen Vorrich- 
tung kann es vorteilhaft sein, wenn ein Rotationskdrper 
antriebsseitig mit einer angetriebenen Welle in Verbin- 
dung steht und ein anderer Rotationskdrper mit einer 
abtriebsseitig angeordneten Welle in Verbindung steht 

Weiterhin kann es vorteilhaft sein, wenn das Getriebe 
und/oder die Abwalzung des dritten rotationssymmetri- 
schen Kdrpers in den Abwalzbereichen an dem ersten 
und/oder zweiten Rotationskdrper zumindest im we- 
sentiichen im gesamten Betriebsbereich des Getriebes 
zumindest im wesentlichen bohrreibungsfrei ist und/ 
oder arbeitet 

Eine zweckmaBige Ausgestaitung der Erfindung ist 
dadurch gekennzeichnet, daB das Getriebe fOr alle 
Obersetzungsverhaltnisse zumindest im wesentlichen 
bohrreibungsfrei ist und/oder arbeitet 

Weiterhin kann es vorteilhaft sein, wenn fQr alle 
Obersetzungsverhaltnisse und/oder alle Betriebsberei- 
che des Getriebes zwei Schnittpunkte existieren, wobei 
sich in dem ersten Schnittpunkt die Rotationsachse des 
ersten Rotationskdrpers und die Rotationsachse des 
dritten rotationssymmetrischen Kdrpers und die Tan- 
gente an dem ersten Rotationskdrper, durch den Be- 
riihrpunkt und/oder die Berfihrfiache, schneiden und 
sich in dem zweiten Schnittpunkt die Rotationsachse 
des zweiten Rotationskdrpers und die Rotationsachse 
des dritten rotationssymmetrischen Kdrpers und die 
Tangente an dem zweiten Rotationskdrper, durch den 
Beruhrpunkt und/oder die Berflhrfiache, schneiden. 

Ebenso kann es vorteilhaft sein, wenn zumindest der 
erste und/oder der zweite Rotationskdrper und/oder 
der dritte Rotationskdrper einen sich in axialer Rich- 
tung verandernden Radius aufweist, wobei es vorteil- 
haft sein kann, wenn sich der Radius als Funktion der 
axialen Position linear oder nicht linear verandert 
Ebenso kann es vorteilhaft sem, wenn die Veranderung 
des Radius als Funktion der axialen Position stetig ist 
Insbesondere kann es vorteilhaft sein, wenn der Radius 
in einer axialen Endposition ehien maximalen Wert an- 
nimmt und in der anderen axialen Endposition einen 
minimalen Wert annimmt und der Radius im Bereich 
zwischen den Endpositionen keinen Ma»mal- oder Mi- 
nimalwert annimmt 

Nach dem erfinderischen Gedanken kann es vorteil- 
haft sein, wenn zumindest der erste und/oder der zweite 
Rotationskdrper ein zumindest im wesentlichen kegel- 
fdrmiger Kdrper ist 

Weiterhin kann es zweckmaBig sein, wenn der dritte 
rotationssynmietrische Kdrper eine rotationssymmetri- 
sche Innenflache und/oder AuBenflache und/oder Sei- 
tenfiiche aufweist und die Beriihrbereiche mit dem er- 
sten und/oder zweiten Rotationskdrper auf der Innen- 
und/oder AuBenfiache und/oder Seitenflache liegen. 

Nach dem erfinderischen Gedanken kann es zweck- 
maBig sein, wenn das Getriebe ein Reibringgetriebe ist 
Oder ein Reibradgetriebe ist oder ein Toroidgetriebe ist 

Weiterhin kann es vorteilhaft sein, wenn der dritte 
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rotationssymmetrische Korper im wesentlichen stair 
ausgebildet ist 

Ebenso kann es vorteilhaft sein, wenn der dritte rota- 
tionssymmetrische Korper ein Reibring 1st oder ein 
Reibrad ist 

Ebenso kann es vorteilhaft sein, wenn zumindest ein 
rotationssymmetrischer Kdrper bei einer Andenmg des 
Obersetzungsverhaltnisses des Getnebes in zunuhdest 
einer Richtung bewegt und/oder zumindest um eine 
Achse gedreht wird und/oder die Achse der Drehung 
nicht die Rotationsachse des rotationssymmetrischen 
Kdrpers ist 

Eine vorteilhafte Ausbildung der Erfmdung kann da- 
durch ausgezeichnet sein, daB zumindest der erste Rota- 
tionskorper und/oder der zweite Rotationskdrper imd/ 
Oder der dritte rotationssymmetrische K5rper relativ zu 
den anderen Kdrpem beweglich angeordnet und/oder 
bewegbar ist 

Nach dem erfmderischen Gedanken kann es vorteil- 
haft sein, wenn das System bestehend aus dem ersten 
und dem zweiten Rotationskorper und dem dritten rota- 
tionssymmetrischen Kfirper zusammen drei Freiheits- 
grade der Bewegung haben und sich die Freiheitsgrade 
auf die einzelnen rotationssymmetrischen Korper und 
Rotationskdrper aufteiien kdnnen, wobei die drei Kor- 
per in jeder Stellung und/oder bei jedem Obersetzungs- 
verhaltnis miteinander in Wirkkontakt stehen. 

Ebenso kann es vorteilhaft sein, wenn der erste Rota- 
tionskdrper und der zweite Rotationskdrper um ihre 
Rotationsachsen frei rotierbar smd, die Rotatlonsachsen 
jedoch stationer angeordnet sind und der dritte rota- 
tionssymmetrische K6rper um seine Rotationsachse frei 
rotierbar ist und die Lage des dritten Rotationsk6rpers 
in Abhfingigkeit von dem Obersetzungsverhaltnis von 
einer Position in eine andere Position bewegbar ist, die 
Bewegung eine Bewegung in Richtung der Rotations- 
achse und/oder in Richtung einer Achse, senkrecht und/ 
Oder schrSg zu der Rotationsachse und/oder einer Dre- 
hung um eine Achse, senkrecht zu den beiden Achsen. 

FQr die Funktion der erfindungsgemifien Vorrich- 
tung kann es zweckm&fiig sein, wenn der erste und der 
zweite Rotationskdrper und der rotationssymmetrische 
Kdrper je einen Freiheitsgrad der Bewegung hat 

Weiterhin kann es vorteilhaft sein, wenn jeder der 
drei Kdrper eine axiale Bewegung durchftihren kann 
Oder zwei der drei Kdrper eine axiale Bewegung durch- 
fiihren kdnnen und der dritte Kdrper eine Drehung um 
eine Achse durchfOhren kann oder emer der drei Kdr- 
per erne axiale Bewegung durchftihren kann und zwei 
der drei Kdrper eine Drehung um eine Achse durchftih- 
ren kdnnen. 

Ebenso kann es vorteilhaft sein, wenn jeder der drei 
Kdrper eine Drehbewegung um eine Achse durchfiih- 
renkann. 

Weiterhin kann es zweckmaBig sein, wenn em Kdrper 
stationar ist und die drei Freiheitsgrade sich auf die 
beiden anderen Kdrper verteilen, wobei davon ein Kdr- 
per zwei Freiheitsgrade hat und der andere Kdrper ei- 
nen Freiheitsgrad hat 

Ein Ausfiihrungsbeispiel erlautert die Erfmdung. Es 
zeigen: 

Fig, 1 ein Blockschaltbild mit einem stufenlosen Ge- 
triebe, 

Fig, 2 ein Ausschnitt aus Fig. 1, 
Rg, 3 eine schematische Darstellung eines Getriebes, 
Fig. 4 eine schematische Darstellung eines Getriebes. 
Fig. 5 eine schematische Darstellung eines Getriebes, 
Fig. 6 eine schematische Darstellung eines Toroidge- 



triebes, 

Fig. 7 eine schematische Darstellung eines Toroidge- 

triebes, 

Rg. 8 eine schematische Darstellung einer Parallel- 
5 schaltung von Toroidgetrieben und 

Fig. 9 eine schematische Darstellung einer Reihen- 
schaltung von Toroidgetriebea 

In Fig, I ist eine Vorrichtung 1, wie ein stufenlos ein- 
stellbares Getriebe, dargestellt, wobei das stufenlos ein- 
10 stellbare Getriebe 1 emer Antriebsemheit 2 in Kraft- 
fluBrichtung nachgeschaltet ist Zwischen der Antriebs- 
emheit 2, wie Brennkraftmaschine, und der Vorrichtung 
1 kann ein Drehmomentttbertragungssystem 3 angeord- 
net sein. Das Drehmomentiibertragungssystem 3 kann 

15 als Reibungskupplung oder als Drehmomentwandler 
mit Oder ohne Wandleruberbruckungskupplung oder 
als ein beliebiges Drehmomentubertragungssystem, 
beispielsweise wie Wendesatzkupplung oder Sicher- 
heitskupplung, ausgestaltet sein. 

20 Das Drehmomentiibertragungssystem 3, das ein- 
gangsseitig mit der Motorabtriebswelle verbunden ist 
und abtriebsseitig mit der Getriebeeingangswelle ver- 
bunden ist kann sowohl hand- oder fuBbetatigt als auch 
mit elektronischer Steuerung und/oder mit automati- 

25 sierter Betatigung ausgestattet sein. Die Getriebeein- 
gangswelle 5 ist in dieser schematischen Darstellung 
direkt mit der Rotationsachse des Rotadonskdrpers 
verbunden dargestellt, wobei auch eine Verbindung 
Qber weitere Mittel, wie beispielsweise Verbindungs- 

30 mittel, mdglich ist 

Der Rotationskdrper 6 und/oder der Rotationskdrper 
7 weist einen in axialer Richtung veranderlichen Durch- 
messer bzw. Radius auf, dies bedeutet, daB die Mantel- 
flache des Rotationskdrpers als Funktion der axialen 

35 Position moduliert ist oder sein kann. Die Veranderung 
des Durchmessers des Rotationskdrpers 6 und/oder 7 m 
axialer Richtung kann linear sein oder nach einem funk- 
tionalen Zusammenhang erfolgen. Die Gestalt der Ro- 
tationskdrper, insbesondere die axiale Abhangigkeit des 

40 Radius, ist von der Gestalt des Reibrades oder Reibkdr- 
pers und/oder von der im Betrieb des stufenlos einstell- 
baren Getriebes mdglichen Relativbewegung der ein- 
zelnen BauteOe abhangig. 
Im Ausfiihrungsbeispiel der Fig. 1 sind ein eingangs- 

45 seitig angeordneter Rotationskdrper 6 und ein aus- 
gangsseitig angeordneter Rotationskdrper 7 derart an- 
geordnet daB die Rotationsachsen des eingangsseitigen 
Rotationskdrpers 6 und des ausgangsseitigen Rotations- 
kdrpers 7 parallel angeordnet sind. In anderen Ausfuh- 

50 rungsbeispielen kdnnen die Achsen aber auch unter ei- 
nem festen Winkel zueinander und/oder unter einem 
veranderlichen Winkel angeordnet sein. 

Ein Merkmal dieser Ausgestaltung der Fig. I ist eben- 
falls, daB die Rotationskdrper 6, 7 nur einen Rotations- 

55 freiheitsgrad besitzen, d. h. die Anordnung der Rota- 
tionskdrper 6^ 7 ist bis auf eine Rotation der jeweiligen 
Kdrper 6, 7 um die Rotationsachsen 6a, 7a stationer. 

Der Durchmesser des Rotationskdrpers 7 erfihrt eine 
in axialer Richtung stattfmdende Veranderung. 

60 Ein dritter rotationssymmetrischer Kdrper 8, wie 
Reibring, steht in Wirkkontakt mit dem antriebsseitig 
angeordneten Rotationskdrper 6 und dem abtriebsseitig 
angeordneten Rotationskdrper 7. Der dritte rotations- 
symmetrische Kdrper 8 kann in Form eines Umschlin- 

65 gungskdrpers, wie beispielsweise als Reibring oder in 
Form eines Zwischenkdrpers, wie beispielsweise als 
Reibrad, ausgebildet sein. Die Kontur des Querschnitts 
8c des rotationssymmetrischen Kdrpers 8 ist abhangig 
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von der Radiusvariation des Rotationskdrpers 6 und/ 
Oder des Rotationsk6rpers. In dem in Fig. 1 dargestell- 
ten AusfQhrungsbeispiel 1st die Kontur des Querschnitts 
8c kreisfdrmig dargestell t 

In Fig. 1 ist der Korper 8 als Umschlingungsmittel. 
wie Reibring, dargestellt. Der Reibring 8 steht in Reib- 
kontakt mit dem Rotationskdrper 6 in der Kontaktsteile 
9a und mit dem Rotationskdrper 7 in der Kontaktsteile 
9b. Die Kontaktstelien 9a, 9b sind in der Regel durch 
eine Materialdeformation aufgrund einer Verspannung 
im Beriihrbereich zu Beriihrellipsen verbreitert 

Aufgrund der gegenseitigen Verspannung der drei 
rotationssymmetrischen Kdrper 6, 7, 8 findet bei einer 
Rotationsbewegung des rotationssymmetrischen K6r- 
pers 6 eine Obertragung der Rotationsbewegung auf 
den rotationssymmetrischen Kdrper 8 statt und von 
dem rotationssymmetrischen Korper 8 eine Obertra- 
gung der Rotationsbewegung auf den ausgangsseitig 
angeordneten Rotationskdrper 7. Somit kann mittels 
des stufenlos einstellbaren Getriebes ein Drehmoment 
abertragen werden. 

Eine Veranderung des Obersetzungsverhaltnisses des 
stufenlos einstellbaren Getriebes 1 kann dadurch erzielt 
werden, daB zum einen die Rotationskdrper 6, 7 einen in 
Abhangigkeit der axialen Ausdehnung variierenden Ra- 
dius aufweisen und zum anderen der dritte rotations- 
symmetrische Korper 8 relativ zu dem ersten und/oder 
zweiten Rotationskdrper 6, 7 bewegt werden kana Bei 
einer Bewegung des Kdrpers 8 relativ zu den Kdrpern6, 
7 kann der Anlagebereich des Kdrpers 8 in einen Be- 
reich mit einem kleineren und/oder grdfieren Radius 
eingestellt werden. 

In Fig. 1 sind die Positionen 10a bis 10c Beispiele fOr 
mdgiiche Einstellungen des dritten rotationssymmetri- 
schen Kdrpers 8 im Verhaitnis zu den Rotationskdrpem 
6, 7, wobei die Position 10a eine erste Endposition aus- 
zeichnet» die Position 10b eine Zwischenstellung angibt 
und die Position 10c eine zweite Endstellung auszeich- 
net Eine Versteilung zwischen den beiden Endstellun- 
gen kann stufenlos erfolgen. 

In der Position 10a ist die eine Endposition ausge- 
zeichnet, welche bei einer maximalen Untersetzung ein- 
gestellt werden kann, wobei die Position 10c die eine 
Endposition ist, welche mit der grdBten Obersetzung 
ausgestaltetist 

Hne Bewegung des dritten rotationssymmetrischen 
Kdrpers 8 erfolgt unter der Verdnderung des Oberset- 
zungsverhaltnisses des Getriebes entlang der Rota- 
tionsachse 8a und entlang einer Achse 8b, welche auf 
der Achse 8a senkrecht steht und in einer Ebene liegt, 
welche von den Achsen 6a und 7a aufgespannt wird. 
Weiterhin erfolgt eine rotatorische Bewegung um eine 
dritte Achse, welche senkrecht steht auf den beiden er- 
sten Achsen 8a und 8b. Die Bewegung des dritten rota- 
tionssymmetrischen Kdrpers 8 unteriiegt einer Bewe- 
gung mit drei Freiheitsgraden, wenn man von der Rota- 
tion um die Rotationsachse 8a absieht Diese Bewegung 
des Kdrpers 8 mit drei Freiheitsgraden resultiert aus der 
ortsf esten Anordnung der beiden Kdrper 6^ 7, sbwie aus 
den modulierten Mantelfl&chen. Eine Verindening des 
Obersetzungsverh^tnisses erfolgt somit unter einer Be- 
wegung mit drei Freiheitsgraden des rotationssymme- 
trischen Kdrpers 8, wobei die Kdrper 6 und 7 ortsfest 
und drehbar um ihre Rotationsachsen angeordnet sind 

Zur Versteilung des Obersetzungsverhaltnisses des 
Getriebes kann ein Mittel 11, welches mit dem rota- 
tionssymmetrischen Kdrper 8 in Wirkkontakt steht, an- 
geordnet sein, welches mittels eines Steuergerites und 
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eines Antriebes eine Verlagerung des Kdrpers 8 ge- 
wahrleisten kann. Eine Verbindung zwischen dem Ein- 
stellmittel 11 und dem Kdrper 8 kann beispielsweise 
uber eine Lagerung und Befestigungsmittei durdige- 
5 fQhrt werden, wobei die Lagerung die Rotation des Kdr- 
pers 8 um seine Rotationsachse gewahrieistet Die FQh- 
rung der Mittels 11 muB derart ausgestaltet sein, daS die 
notwendige Bewegung mit drei Freiheitsgraden ermdg- 
licht wird. Eine dynamische Filhrung des rotationssym- 

10 metrischen Kdrpers 8 fQhrt dazu, daB der Kdrper 8 in 
jede axiale SteUung bewegbar ist und gleichzeitig in 
Jeder axialen Stellung die bendtigte Neigung bzw. Stel- 
lung in bezug auf die Kdrper 6, 7 aufweist 
Eine Versteilung des Mittels 11 bzw. 11a fOhrt dem- 

15 entsprechend zu einer Versteilung des rotationssymme- 
trischen Kdrpers 8 in bezug auf die Kdrper 6 und 7. 
somit wird eine Veranderung des Obersetzungsverh^t- 
nisses erreicht 
Eine solche Anordnung 11 kann beispielsweise da- 

20 durch ausgestaltet sein, daB em Lager, wie Waizlager 
Oder Gleitiager, mit einer Lagerschale um den radial 
auBeren Bereich des Kdrpers 8 geftihrt wird und die 
zweite Lagerschale mit einer Zwei-. Drei- oder Mehr- 
punktanordnung gehalten und/oder gefuhrt wird 

25 Das Mittel 11 zur Versteilung des Obersetzungsver- 
haltnisses kann kraftunterstfltzt ausgestaltet werden, Ei- 
ne mdgiiche Kraftunterstutzung kann mittels eines 
Elektromotors und/oder mittels einer Hydraulik und/ 
Oder mittels einer Pneumatik durchgefilhrt werden, wo- 

30 bei eine Nutzung einer Federkraft zum Kraftabbau 
ebenfalls emgesetzt werden kana 

Dem rotationssymmetrischen abtriebsseitig angeord- 
neten Kdrper 7 kann ein DrehmomentQbertragungssy- 
stem 12 nachgeordnet sein, das beispielsweise als An- 

35 fahrelement dienen kann, wobei diese Vorrichtung in 
Verbindung mit dem bzw. unter Berucksichtigung der 
Aufgaben des DrehmomentQbertragungssystemes 3 be- 
tatigt bzw. angesteuert werden kann. 
Weiterhin kann dem abtriebsseitig angeordneten Ro- 

40 tationskdrper 7 eine Vorrichtung 13 zur Drehrichtungs- 
umkehr nachgeordnet sein, welche beispielsweise die 
Drehrichtung von angetriebenen Radem oder angetrie- 
benen Einheiten auf Wunsch bzw. auf ein Steuersignal 
hin umkehrt 

45 Ist die Vorrichtung, wie stufenlos einstellbares Ge- 
triebe 1, in einem Fahrzeug oder einer anderen emen 
Antrieb mit verstellbarer Ubersetzung bendtigenden 
Einrichtung angeordnet, so stellt der Block 14 die anzu- 
treibenden Bauteile, wie beispielsweise Rader dar, 
50 Die Fig. 2 zeigt einen Ausschnitt der schematischen 
Darsteliung des stufenlos einstellbaren Getriebes der 
Fig. 1, wobei die Rotationsachse 6a des Kdrpers 6 und 
die Rotationsachse 8a des Kdrpers 8 und die Tangente 
15a durch im wesentlichen den Beriihrpunkt 9a des rota- 
55 tionssymmetrischen Kdrpers 8 im Bereich der Beruhr- 
stelle mit dem Kdrper 6 gezeigt ist Der Schnittpunkt 16 
dieser drei Achsen kann entsprechend als Schnittpunkt 
17 fiir die drei Geraden 7a, 15b und 8a konstruiert wer- 
den. Die Gerade 15b wird als Tangente durch den Be- 
60 rfihrpunkt 9b im Bereich der Bedihrung des Mittels 8 an 
dem Kdrper 7 gebildet Die Bewegung des Rotations- 
kdrpers 8 und die Ausrichtung und Ausgestaltung der 
Rotationskdrper 6, 7 und 8 gewahrleisten, daB die 
Schnittpunkte 16, t7 in jedem Betriebspunkt des Be- 
es triebsbereiches des Getriebes in der oben beschriebe- 
nen Art und Weise konstruiert werden kdnnen. 

Der Schnittpunkt 16, als auch der Schnittpunkt 17 der 
jeweiligen drei Geraden kdnnen fQr alle Obersetzungs- 
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verhaitnisse und alle Positionen des rotationssymmetri- 
schen Korpers 8 konstruiert werden, wobei die jeweili- 

?en Lagen der Schnittpunkte 16 bzw. 17 Funktionen des 
Ibersetzungsverh^tnisses sein konnen. 
Eine weitere Ausgestaltung der Erfindung kann vor- 
sehen, daB die relativen Bewegungen der drei KSrper 6, 
7, 8 derart gefuhrt werden, daB die oben beschriebenen 
Schnittpunkte in jedeni Betriebspunkt konstruiert wer- 
den kdnrieh oder in einer weiteren Ausgestaltung zu- 
mindest im wesentlichen in jedem Betriebspunkt kon- 
struiert werden kdnnen. 

Eine letztere AusfQhrungsform zeigt in Bereichen, in 
welchen diese Konstniktion der Schnittpunkte nicht 
mdglich ist, einen Bohrreibungsbeitrag, welcher unter 
anderem zu einem verringerten Wirkungsgrad des Ge- 
triebes fQhrt 

Die Moglichkeit, dafl die Schnittpunkte 16, 17 in je- 
dem Betriebspunkt konstruiert werden kdnnen ist ein 
hinreichendes Merkmal fOr die gewunschte Bohrrei- 
bungsfreiheit des Getriebes. Zur ErlSuterung sein in 
Fig, 2a ein weiterer Ausschnitt der Fig. I gezeigt, wobei 
die Fig. 2a nur einen Ausschnitt im Kontaktbereich des 
Rotationskdrpers 8 mit dem Korper 6 und die entspre- 
chenden Rotationsachsen 6a, 8a zeigt Der Winkel a 
zwischen den Rotationsachsen 6a und 8a bzw. der Win- 
kel 6 zwischen der Beruhrtangente 15a und der Rota- 
tionsachse 6a werden durch die Konstruktionsbedin- 
gung des gemeinsamen Schnittpunkts und die Radien ri 
und r2 bestinunt Diese Radien bestimmen bei einem 
idealen Abw&lzvorgang das VerhSltnis der Winkelge- 
schwindigkeiten wi und ©2 der Rotationskdrper 6 und 8. 
Aufgrund der Gleichheit der Umfangsgeschwindigkei- 
ten der einzehien Mantelflachenkreise im Berfllirbe- 
reich ist das Verhaitnis der Winkelgeschwindigkeiten 
entsprechend dem inversen Verh^ltnis der Radien. Die 
Winkelgeschwindigkeiten cai und <02 kannen im Sinne 
der Vektorzerlegimg in Komponenten oiw und 0)2w ent- 
lang der BerQhrtangente imd in eine dazu senicrechte 
Komponente a>iB und a>2B aufgeteilt werden. Die Kom- 
ponenten <Diw und (02w entsprechen den W£Uzwinkelge- 
schwindigkeiten und die Komponenten (oib und o>2B den 
Bohrwinkelgeschwindigkeiten. Unter den gegebenen 
erHndungsgemflBen Bedmgungen der Existenz des ge- 
meinsamen Schnittpunkts ist die Bohrwinkelgeschwin- 
digkeit cdb = coiB - C02B gieich null und die Anordnung 
ist bohrreibungsfreL 

In Fig. 3 ist eine Vorrichtung 100, wie stufenlos ein- 
steilbares Getriebe, dargestellt, wobei die Rotationsach- 
se 105 bzw. Achse der Eingangswelle des ersten rota- 
tionssymmetrischen Kdrpers 106 parallel zu der Achse 
117 der Ausgangswelle 116 und der Rotationsachse des 
zweiten Rotationskdrpers 107 angeordnet isL Der dritte 
rotationssymmetrische Korper 108 ist als rotationssym- 
metrischer Korper, wie Reibrad, zwischen den beiden 
Kdrpem 106 und 107 angeordnet, wobei in diesem Aus- 
fOhrungsbeispiel die beiden Korper 106 und 107 als 
Funktion der Obersetzung bzw. des Obersetzungsver- 
hSlItnisses ortsfest bleiben, jedoch frei rotierbar um die 
Achsen 105 und 116 ausgestaltet sind. In der Fig. 3 sind 
weiterhin drei mdgliche Positionen des rotationssym- 
metrischen Kdrpers 108 dargestellt, welche fur unter- 
schiedliche Obersetzungsverhaitnisse eingenonunen 
werden. Fur die Position der maximalen Untersetzung 
sind die Schnittpunkte 120 und 121 dargestellt, wobei 
sich im Schnittpunkt 120 die Rotationsachse 105 des 
Kdrpers 106 und die Rotationsachse 108a des Korpers 
108 und die Tangente 115a des Beriihrpunktes 109a 
schneiden und im Schnittpunkt 121 sich die Rotations- 



achse 116 des Kdrpers 107 und die Rotationsachse 108a 
des Korpers 108 und die Tangente 115b des Beruhr- 
punktes 109b sich schneiden. In der Fig. 3 sind ebenfalls 
die Schnittpunkte 120a und 121a dargestellt welche fOr 
5 die Position des Kfirpers 108 in der Position der grdOten 
Obersetzung eingenommen werden, 

Der m der Fig. 3 dargestellte dritte rotationssynmie- 
trisdie Kdrper 108 fuhrt zur Veranderung eines Ober- 
setzungsverh^tnisses eine dreidimensionale Bewegung 
10 in Richtung seiner Rotationsachse und in Richtung einer 
Achse, die senkrecht auf der Rotationsachse steht und in 
einer Ebene mit den Rotationsachsen der Korper 106 
und 107 liegt und um eine Achse, die senkrecht auf 
diesen beiden Achsen steht wobei die beiden ersten 
t5 rotationssymmetrischen Kdrper 106 und 107 ortfest 
sind und um die Achsen 105 und 116 rotierbar angeord- 
net sind. 

Eine weitere Ausgestaitimg der Erfindung kann vor- 
sehen, daB die rotierbaren, ortsfesten Kdrper 6, 7, 106, 
20 107 entlang von Achsen bewegiich realisiert werden, 
wobei die Bewegung der einzelnen Teiie 6, 7, 8, 106, 107, 
108 derart aufeinander abgestimmt werden konnen, da- 
mit die Telle in Wbkkontakt stehen und das Merkmal 
der Schnittpunkte zwischen den einzelnen Rotations- 
25 achsen und Tangenten durch die Beriihrpunkte, siehe 
oben, erhalten bleibt 

In Fig. 4 ist eine Vorrichtung 200 schematisch darge- 
stellt die Qber einen ersten Rotationskdrper 206 und 
liber einen zweiten Rotationskdrper 207 verfOgt wobei 
30 zwischen dem ersten Rotationskdrper 206 und dem 
zweiten Rotationskdrper 207 ein drittes rotationssym- 
metrisches Element 208 wirksam angeordnet ist 

Zur Veranderung der Obersetzimg findet eine Ver- 
schiebung des dritten rotationssymmetrischen Kdrpers 
35 208 nach der Position 208a statt, wobei die Verschie- 
bung des dritten rotationssymmetrischen Kdrpers 208 
entiang der Geraden 210 erfoigt 

Gleichzeitig mit der Verlagerung des Kdrpers 208 
findet eine daran angepaBte Verlagerung des Kdrpers 
40 207 in die Position 207a statt und ein Verlagerung des 
Kdrpers 206 in die Position 206a statt wobei diese bei- 
den Verlagerungen der ersten und zweiten rotations- 
symmetrischen Kdrper entlang der Rotationsachsen 
205 und 216 erfoigt Die Anordnung der einzehien Kdr- 
45 per 206, 207 und 208 und die Ausgestaltung der Kontu- 
ren und/oder der axial veranderlichen Radien ist derart 
gewaWt daB zumindest im wesentiichen in jedem Be- 
triebspunkt die Bedingung der sich in zwei Schnittpunk- 
ten schneidenden Achsen und Tangenten erfiillt ist sie- 
50 he oben. 

Die Verschiebung des rotationssymmetrischen Kdr- 
pers 208 erfoigt entiang einer Verbindungslinie 210, wel- 
che nicht der Rotationsachse des Kdrpers 208 ent- 
spricht, sondern in einem Winkel zu der Rotationsachse 
55 steht In diesem Sinne fuhren die drei Kdrper 206 bis 208 
jeweils eine translatorische Bewegung entlang einer 
Achse durch. Im Vergleich dazu wurden die drei Frei- 
heitsgrade der Bewegung im ersten Ausfflhrungsbei- 
spiel von einem Element genutzt 
60 Die Fig. 5 zeigt ein stufenlos einstellbares Getriebe 
200 mit einem ersten Rotationskdrper 206 und einem 
zweiten Rotationskdrper 207 und einem rotationssym- 
metrischen Kdrper 208, welcher in Wirkkontakt zwi- 
schen den beiden Kdrpern 206 und 207 angeordnet ist. 
65 Der Kdrper 206 und der Kdrper 207 konnen jeweils 
translatorisch entlang ihrer Rotationsachsen bewegt 
werden. Der Kdrper 208 kann entlang seiner Rotations- 
achse 220 bewegt werden, wobei die Rotationsachse 220 



DE 196 07 812 Al 



10 



des Korpers 208 die Rotationsachsen der Kdrper 206 
und 207 schneidet Die beiden Schnittpunkte 221 und 
222 sind in diesem Ausfflhrungsbeispiel ortsfest ange- 
ordnet 

In Fig. 6 ist ein Toroidgetriebe 300 schematisch dar- 
gestellt Der erste RotationskSrper 301 und der zweite 
Rotationskdrper 302 sind eingangs- bzw. ausgangsseitig 
angeordnet, wobei ein rotationssyinmetrischer Korper 
303 in Wirkungsricliturig zwiichen den Kdrpem 301 und 
302 angeordnet ist Der KOrper 303 Qbertragt ein anlie- 
gendes Drehmoment von dem eingangsseitig angeord- 
neten K5rper auf den ausgangsseitig angeordneten 
K6rper. Der Rotationskarper 301 ist beztiglich seiner 
Rotationsachse 301a drehbar angeordnet und der Rota- 
tionskSrper 302 ist bezOglich seiner Rotationsachse 
302a drehbar angeordnet Der rotationssymmetrische 
Korper 303 ist ebenfalls rotierbar m bezug auf seine 
Rotationsachse 303a angeordnet 

Fur das Toroidgetriebe der Fig. 6 gilt ebenfalls, daB 
sich zum einen die Rotationsachse 301a mit der Rota- 
tionsachse 303a in einem Punkt 306 schneidet und 
gleichzeitig die Tangente durch den Beriihrpunkt 305 
sich ebenfalls in dem Punkt 306 schneidet Weiterhin 
schneidet sich die Rotationsachse 302a und die Rota- 
tionsachse 303a in einem Punkt 306a mit der Tangente 
durch den BerQhrpunkt 304. In der in Fig. 6 dargestell- 
ten AusfQhrung sind die beiden Schnittpunkte der je- 
weiligen Rotationsachsen und Tangenten in emem 
Punkt vereinigt, im Vergleich zu den Ausftthrungsbei- 
spielen der Fig. 1 bis 5, wobei dieser Punkt ais Funktion 
der Obersetzung bzw. des Obersetzungsverhaltnisses 
beweglich verlagerbar ist 

Zur VerSnderung der Obersetzung bzw. des Oberset- 
zungsverhaltnisses des Toroidgetriebes 300 wird die ra- 
diale H6he der Anlenkbereiche 304. 305 zwischen zum 
einen dem Korper 301 und dem Kdrper 303 und zum 
anderen zwischen dem Kfirper 302 und dem Kdrper 303 
verandert In der Stellung der maximalen Untersetzung 
310 ist der Kdrper 303 schattiert dargestellt Zu dieser 
Cteersetzung ist der Schnittpunkt 306 zugehdrig. Die 
Position der maximalen Obersetzung 311 verfugt ttber 
den Schnittpunkt 306a. 

Zur Obersetzungsveranderung von der maximalen 
Untersetzung in Richtung auf die maximale Oberset- 
zung erfolgt ein Verschwenken des Kdrpers 303 um den 
Punkt 312 und gleichzeitig ein Verschieben der Kdrper 
301 und 302 entlang oder in Richtung der Rotationsach- 
sen 301a und 302a. Die Positionen 301b und 302b der 
Korper 301 und 302 entsprechen den Stellungen der 
Rotationskorper ftlr eine eingestellte, maximale Ober- 
setzung. 

In der Fig. 6 ist ein Toroidgetriebe dargestellt bei 
welchem jeder der K6rper 301, 302 und 303 eine eindi- 
mensionale Bewegung erfahrt um die Obersetzung zu 
ver^dem. 

Die Fig. 7 zeigt ein Toroidgetriebe 400, welches Qber 
einen eingangsseitig angeordneten Rotationskdrper401 
und einen ausgangsseitig angeordneten Rotationskdr- 
per 402 verfugt und einen rotationssynunetrischen Kdr- 
per 403 umfaBt welcher in KraftfluBrichtung zwischen 
dem Korper 401 und dem Kdrper 402 angeordnet ist 
Das Toroidgetriebe 400 weist Mittel auf. die zur Verstel- 
lung der Lage des Kdrpers 403 dienen. Weiterhin sind 
Mittel vorhanden, welche eine Verlagerung des Kdrpers 
401 ermdglichen. Diese Mittel sind beispielsweise hy- 
draulisch gesteuerte Mittel wie Geber-Nehmerzylin- 
der-Anordnungen. 

Die Konstruktion von Schnittpunkten von Rotations- 



achsen bzw. Tangenten kann in diesem Beispiel entspre- 
chend dem oben ausgefOhrten durchgefuhrt werden. Im 
Punkt 404 schneiden sich zum einen die Rotationsachse 
402a und die Rotationsachse 403a sowie die Tangente 
5 405 im BerOhrpunkt 406 als auch die Rotationsachse 
401a und die Rotationsachse 403a und die Tangente 407 
im Beriihrpunkt 408. Die schattiert dargestellten Telle 
reprasentieren eirie Stellung der maximalen Unterset- 
zung. Der rotationssymmetrische Kdrper 402 ist ortsfest 
10 und um die Rotationsachse 402a rotierbar angeordnet 
wobei der Rotationskdrper 401 um die Rotationsachse 
401a rotierbar ist und entlang der Rotationsachse 401a 
transversal verschiebbar ist Der Rotationskdrper 403 
ist rotierbar um die Rotationsachse 403a angeordnet 
15 wobei der Verschwenkpunkt 409 der Rotationsachse 
403a bewegbar ist 

In der Position der maximalen Obersetzung befmdet 
sich der Schwenkpunkt der Rotationsachse 403a in der 
Position 409a und der Schnittpunkt der Rotationsachsen 
20 der Rotationskdrper 401 und 402 und der Tangenten in 
den Beruhrpunkten befindet sich in der Position 410. 

Zur Gewahrleistung, daB in jedem Betriebspunkt der 
Schnittpunkt 404,410 konstruiert werden kann, wird 
zum einen der Rotationskdrper 402 ortsfest und rotier- 
25 bar angeordnet sowie der Kdrper 401 entlang seiner 
Rotationsachse 401a transversal bewegbar angeordnet 
Weiterhin wird der Kdrper 403 rotierbar um seine Rota- 
tionsachse 403a angeordnet wobei der Kdrper 403 um 
einen Punkt verschwenkbar ist und der Schwenkpunkt 
30 409 weiterhin noch verlagerbar ist 

Den beiden Ausfflhrunjgsformen der Fig. 6 und 7 ist 
gemeinsam, daB der rotationssymmetrische Kdrper 303, 
403 innerhalb und/oder auBerhalb, wie oberhalb und/ 
Oder unterhalb einer Ebene angeordnet ist, welche 
35 durch den Schwenkpunkt 312, 409 konstruiert werden 
kann. Der rotationssymmetrische Kdrper 303, 403 ist 
zwischen dem Schwenkpunkt 312, 409 und den Rota- 
tionsachsen 301a, 302a, 401a. 402a angeordnet In beiden 
Figuren ist die Konstruktion der Schnittpunkte 306a, 
40 306, 410, 404 in jedem Betriebspunkt mdglich. 

In Fig. 8 ist eine Anordnung 500 zweier Toroidgetrie- 
be in Parallelschaltung dargestellt wobei der Rotations- 
kdrper 501 antriebsseitig angeordnet ist und eine Lei- 
stungsverzweigung an die beiden abtriebsseitig ange- 
45 ordneten Rotationskdrper 502 und 503 stattfmdet Zwi- 
schen dem antriebsseitigen Rotationskdrper 501 zum 
einen und den Kdrpem 502 und 503 zum anderen ist in 
Wirkungsrichtung der Kdrper 504 bzw. der Kdrper 505 
angeordnet Die beiden Kdrper 504 und 505 sind rota- 
50 tionssymmetrische Kdrper, die um eine Rotationsachse 
504a und 505a rotierbar angeordnet sind. 

Der antriebsseitig angeordnete Rotationskdrper ist 
bezuglich der Rotationsachse 501a rotierbar angeord- 
net jedoch ortsfest Der Rotationskdrper 502 ist bezug- 
55 lich seiner Rotationsachse 502a rotierbar angeordnet 
und kann in axialer Richtung bewegt werden, wobei der 
Rotationskdrper 503 in bezug auf seine Rotationsachse 
503a rotierbar angeordnet ist und ebenfalls in axialer 
Richtung bewegt werden kann. Der Schwenkpunkt 506 
60 der Rotationsachse 504a ist in Abhangigkeit einer Ober- 
setzungsver^nderung bewegbar. Entsprechendes gilt 
fur den Schwenkpunkt 507 der Rotationsachse 505a des 
rotationssymmetrischen Kdrpers 505. 
Die axiale Verschiebung der Rotationskdrper 502 und 
65 503 erfolgt bei einer Obersetzungsveranderung in der 
Art und Weise, daB die Konstruktion des Schnittpunktes 
508. 509 jeweils derart durchgefuhrt werden kann, daB 
sich die Rotationsachsen der Kdrper 502 und 501 und 
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504 sowie die Tangenten im Bertihrpunkt zwischen dem 
Korper 504 und dem Korper 502 als auch zwischen dem 
Korper 504 und dem Kdrper 501 in einem Punkt schnei- 
den sowie der Schnittpunkt 509 konstruiert werden 
kann mittels der Rotationsachsen der Kdrper 501 und 5 
des Kdrpers 503 sowie des Korpers 505 als auch der 
Tangenten durch den Beruhrpunkt zwischen dem Kor- 
per 505 und 501 sowie zwischen dem Kdrper 505 und 
503. 

Mit einem Toroidgetriebe in Parallelschaltung nach 10 
Fig, 8 kann eine Leistungsverzweigung mit variablen 
Obersetzungen realisiert werden, da die Obersetzungen 
zwischen dem antriebsseitigen Kdrper und den ab- 
triebsseitigen K6rpern nicht gleich sein miissen. 

In Fig. 9 ist eine Vorrichtung 600 wie ein Toroidge- 15 
triebe in Reihenschaltung dargestellt Dem antriebssei- 
tig angeordneten Rotationskdrper 601 mit seiner Rota- 
tionsachse 601a ist ein rotationssymmetrischer Kdrper 
602 nachgeordnet, wobei ein rotationssymmetrischer 
Zwischenkdrper 603 diesem nachgeordnet ist und ein 20 
rotationssymmetrischer Kdrper 604 zwischen dem Kdr- 
per 603 und einem abtriebsseitigen Kdrper 605 in Wir- 
kungsrichtung angeordnet ist Der Zwischenkdrper 603 
ist um seine Rotationsachse 603a rotierbar angeordnet 
und drehfest, wobei der antriebsseltige Kdrper 601 und 2s 
der abtriebsseitige Kdrper 605 bezuglich ihrer jeweili- 
gen Rotationsachsen 605a und 601a rotierbar angeord- 
net sind und in bezug auf diese Achsen axial verlagerbar 
sind. Die rotationssynunetrischen Kdrper 602 und 604 
weisen jeweils eine Rotationsachse 602a und 604a auf, 30 
um welche sie rotierbar angeordnet sind und bei Ober- 
setzungsSnderungen kdnnen diese Rotationskdrper 602 
und 604 mit ihren Drehachsen verschwenkt werden, wie 
es beispieisweise in der Fig. 8 eritutert wurde. Die Kon- 
struktion der Schnittpunkte 610 und 611 entspricht der 35 
Konstruktion der Schnittpunkte 509 bzw. 508 in der 
Fig. 8, wobei diese Konstruktion bei Obersetzungsver- 
anderungen stets durchgefuhrt werden kann* da die 
axiale Verlagerung der Kdrper 601 und 605 eine Bewe- 
gung der Schnittpunkte 610 und 61 1 erlauben. 40 

Die Konturen der rotationssymmetrischen Kdrper 
der Fig. 1 bis 9 weisen einen in axialer Richtung veran- 
derhchen Radius auf, welcher derart abgestimmt ist, daB 
in Zusammenwirken mit einem zwischengeschalteten, 
rotationssymmetrischen Element die Konstruktionsbe- 45 
dingung der Bohrreibungsfreiheit in jeder oder zumin- 
dest im wesentlichen in jeder Einstellung des gesamten 
Betriebsbereiches gUItig ist 

Eine Verstellung der rotationssymmetrischen Kdrper 
der Fig. 1 bis 9 kann mittels Hydrauliksystemen, wie 50 
Hydraulikringzylinder oder Geber-Nehmerzylindersy- 
stemen und/oder elektromotorisch durchgeftihrt wer- 
den. Eine Ansteuerung dieser Bewegungsmittel fuhrt zu 
einer Verlagerung der Kdrper und dient der Anderung 
des Obersetzungsverh&ltnisses. 55 

Die mit der Anmeldung eingereichten Patentanspru- 
che sind Formulierungsvorschlage ohne Pra.judiz fur die 
Erzielung weitergehenden Patentschutzes. Die Anmel- 
derin behS.lt sich vor, noch weitere, bisher nur in der 
Beschreibung und/oder Zeichnungen offenbarte Merk- go 
male zu beanspruchen. 

In Unteranspriichen verwendete Riickbeziehungen 
weisen auf die weitere Ausbildung des Gegenstandes 
des Hauptanspruches durch die Merkmale des jeweili- 
gen Unteranspruches hin; sie sind nicht als ein Verzicht 65 
auf die Erzielung eines selbstSndigen, gegenstandlichen 
Schutzes far die Merkmale der riickbezogenen Unter- 
ansprOche zu verstehen. 
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Die Gegenstande dieser Unteranspruche bilden je- 
doch auch selbstandige Erfindungen, die eine von den 
Gegenstanden der vorhergehenden Unteranspruche 
unabh^gige Gestaltung aufweisen. 

Die Erfindung ist auch nicht auf das (die) Ausfiih- 
rungsbeispiel (e) der Beschreibung beschr^nkt Viel- 
mehr sind im Rahmen der Erfindung zahlreiche Ab^- 
derungen und ModiHkationen mdglich, insbesondere 
solche Vananten, Elemente und Kombinationen und/ 
oder Materialien, die zum Beispiel durch Kombination 
oder Abwandlung von einzeinen in Verbindung mit den 
in der allgemeinen Beschreibung und Ausfiihrungsfor- 
men sowie den Anspruchen beschriebenen und in den 
Zeichnungen enthaltenen Merkmalen bzw. Elementen 
oder Verfahrensschritten erfmderisch sind und durch 
kombinierbare Merkmale zu einem neuen Gegenstand 
oder zu neuen Verfahrensschritten bzw. Verfalirens- 
schrittfolgen fOhren, auch soweit sie Herstell-, Priif- und 
Arbeitsverfahren betreff en. 

PatentansprOche 

L Stufenlos emstellbares Getriebe mit zumindest 
einem Rotationskdrper mit in axialer Richtung ver- 
dnderlichem Radius oder veranderlicher Mantelfla- 
che und zummdest einem weiteren Rotationskdr- 
per, welcher ebenfalls einen in axialer Richtung 
ver^derlichen Radius oder eine vergnderliche 
Mantelfliche aufweisen kann, wobei ein Rotations- 
kdrper antriebsseitig angeordnet ist und ein weite- 
rer Rotationskdrper abtriebsseitig angeordnet ist 
und jeder der Rotationskdrper mit zumindest ei- 
nem weiteren Rotationskdrper in Wirk- oder An- 
triebsverbindung steht, dadurch gekennzeichnet, 
daB das Getriebe zumindest im wesentlichen bohr- 
reibungsfrei arbeitet 

2. Stufenlos einstellbares Getriebe, mit zumindest 
einem ersten Rotationskdrper und einem zwehen 
Rotationskdrper, der erste Rotationskdrper ist be- 
ziigiich einer ersten Rotationsachse rotierbar ange- 
ordnet und der zweite Rotationskdrper ist beztig- 
lich einer zweiten Rotationsachse rotierbar ange- 
ordnet, im KraftfluB zwischen dem ersten und 
zweiten Rotationskdrper ist ein dritter rotations- 
symmetrischer Kdrper derart angeordnet, daB ein 
Drehmoment von dem ersten Rotationskdrper mit- 
tels des dritten Rotationskdrpers auf den zweiten 
Rotationskdrper ubertragen werden kann und sich 
der dritte rotationssymmetrische Kdrper bei Rota- 
tionsbewegungen des ersten und/oder des zweiten 
Rotationskdrpers in einer rotatorischen Bewegung 
um die dritte Rotationsachse dreht, die Kontaktbe- 
reiche zwischen dem dritten rotationssynmietri- 
schen Kdrper und jeweils dem ersten und/oder 
zweiten Rotationskdrper im wesentlichen Punkt- 
und/oder Fl^chenbereiche sind und der dritte rota- 
tionssymmetrische Kdrper sich bei einer Rotadons- 
bewegung im Kontaktbereich relativ zu dem ersten 
und/oder zweiten Rotationskdrper abwSlzt, da- 
durch gekennzeichnet daB das Getriebe und/oder 
die Bewegung des dritten rotationssymmetrischen 
Kdrpers relativ zu dem ersten und/oder dem zwei- 
ten Rotationskdrper zumindest im wesentlichen 
faohrreibungsfrei ist 

3. Stufenlos einstellbares Getriebe. mit einem er- 
sten Rotationskdrper und einem zweiten Rota- 
tionskdrper, der erste Rotationskdrper ist rota- 
tionssymmetrisch bezuglich einer ersten Rotations- 
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achse angeordnet und der zweite Rotationskdrper 
ist rotationssymmetrisch bezOglich einer zweiten 
Rotationsachse angeordnet, im Kraftflufl 2wischen 
dem ersten und zweiten Rotationskdrper ist ein 
dritter rotationssymmetrischer K6rper derart an- 5 
geordnet, daB er mit dem ersten und dem zweiten 
Rotationskdrper in Wirkverbindung steht und sich 
bei Rotationsbewegungen des ersten und des zwei- 
ten Rotationskdrpers ebenfalls in einer rotatori- 
schen Bewegung urn die dritte Rotationsachse 10 
dreht, die Kontaktbereiche zwischen jeweils dem 
dritten rotationssymmetrischen Korper und dem 
ersten respektive zweiten Rotationskdrper sind im 
wesentlichen Punkt- und/oder FUlchenbereiche, bei 
einer Rotation des dritten rotationssymmetrischen 15 
Kdrpers relativ zu den anderen Rotationskdrpem 
walzt sich der dritte rotationssymmetrische Korper 
im wesentlichen in den Kontaktbereichen ab, da- 
durch gekennzeichnet, daB sich die Rotationsachse 
des ersten Rotationskdrpers und die Rotationsach- 20 
se des dritten rotationssymmetrischen Kdrpers und 
eine Tangente an dem ersten Rotationskdrper 
durch den Bereich des Beruhrpunktes zwischen 
dem ersten und dem dritten rotationssymmetri- 
schen Korper in einem ersten gemeinsamen 25 
Schnittpunkt treffen oder schneiden und sich die 
Rotationsachse des zweiten Rotationskdrpers und 
die Rotationsachse des dritten rotationssymmetri- 
schen Kdrpers und eine Tangente an dem zweiten 
Rotationskdrper durch den Bereich des Beruhr- 30 
punktes zwischen dem zweiten und dem dritten 
rotationssymmetrischen Kdrper in einem zweiten 
gemeinsamen Schnittpunkt treffen oder schneiden. 

4. Stufenlos einstellbares Getriebe insbesondere 
nach zumindest einem der Ansprtiche 1 bis 3, da- 35 
durch gekennzeichnet, daB ein Rotationskdrper an- 
triebsseitig mit einer angetriebenen Welle in Ver- 
bindung steht und eine anderer Rotationskdrper 
mit einer abtriebsseitig angeordneten Welle in Ver- 
bindimg steht 40 

5. Stufenlos einstellbares Getriebe insbesondere 
nach einem vorhergehenden Anspruch 1 bis 4, da- 
durch gekennzeichnet, dafi das Getriebe und/oder 
die Abwalzung des dritten rotationssymmetrischen 
Kdrpers in den Abwaizbereichen zumindest im we- 45 
sentiichen im gesamten Betriebsbereich des Ge- 
triebes zumindest im wesentlichen bohrreibungs- 
frei ist und/oder arbeitet 

6. Stufenlos einstellbares Getriebe insbesondere 
nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch gekenn- 50 
zeichnet, daB das Getriebe fur alle Obersetzungs- 
verhaltnisse zumindest im wesentiichen bohrrei- 
bungsfrei ist und/oder arbeitet 

7. Stufenlos einstellbares Getriebe insbesondere 
nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, daB fiir 55 
alle Obersetzungsverhaitnisse und/oder alle Be- 
triebsbereiche des Getriebes zwei Schnittpunkte 
existieren, wobei sich in dem ersten Schnittpunkt 
die Rotationsachse des ersten Rotationskdrpers 
und die Rotationsachse des dritten rotationssym- 60 
metrischen Kdrpers und die Tangente an dem er- 
sten Rotationskdrper, durch den Beriihrpunkt und/ 
Oder die BerQhrflache. schneiden und sich in dem 
zweiten Schnittpunkt die Rotationsachse des zwei- 
ten Rotationskdrpers und die Rotationsachse des 65 
dritten rotationssymmetrischen Kdrpers und die 
Tangente an dem zweiten Rotationskdrper, durch 
den BerOhrpunkt und/oder die BerOhrfl&che, 
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schneiden. 

8. Stufenlos einstellbares Getriebe insbesondere 
nach einem der AnsprUche 1—7, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB zumindest der erste und/oder der 
zweite Rotationskdrper und oder der dritte Rota- 
tionskdrper einen sich in axialer Richtung verSn- 
demden Radius aufweist 

9. Stufenlos einstellbares Getriebe insbesondere 
nach einem der Anspriiche 1 bis 8, dadurch gekenn- 
zeichnet daB zumindest der erste und/oder der 
zweite Rotationskdrper ein zumindest im wesentli- 
chen kegelfdrmiger Kdrper ist 

10. Stufenlos einstellbares Getriebe insbesondere 
nach einem der Anspriiche 1 bis 9, dadurch gekenn- 
zeichnet daB der dritte rotationssymmetrische 
Kdrper eine rotationssymmetrische InnenflSche 
und/oder AuBenfl^che und/oder Seitenflache auf- 
weist und die BerOhrbereiche mit dem ersten und/ 
oder zweiten Rotationskdrper auf der Innenund/ 
Oder AuBenfl&che und/oder Seitenflache liegen. 
1 L Stufenlos einstellbares Getriebe nach einem der 
Anspriiche 1 bis 10, dadurch gekennzeichnet daB 
das Getriebe ein Reibringgetriebe ist 

12. Stufenlos einstellbares Getriebe nach einem der 
Anspriiche 1 bis 10, dadurch gekennzeichnet, daB 
das Getriebe ein Reibradgetriebe ist 

13. Stufenlos einstellbares Getriebe nach einem der 
Anspruche 1 bis 10, dadurch gekennzeichnet daB 
das Getriebe ein Toroidgetriebe ist 

14. Stufenlos einstellbares Getriebe nach einem der 
Anspriiche 1 — 13, dadurch gekennzeichnet, daB der 
dritte rotationssymmetrische Kdrper im wesentii- 
chen Starr ausgebildet ist 

15. Stufenlos einstellbares Getriebe nach einem der 
/uisprQche 1 - 14, dadurch gekennzeichnet, daB der 
dritte rotationssymmetrische Kdrper ein Reibring 
ist 

16. Stufenlos einstellbares Getriebe nach einem der 
Anspruche 1 — 14, dadurch gekennzeichnet daB 
der dritte rotationssymmetrische Kdrper ein Reib- 
rad ist 

17. Stufenlos einstellbares Getriebe insbesondere 
nach zumindest einem der Anspruche 1 bis 16, da- 
diu'ch gekennzeichnet daB zumindest ein rotations- 
symmetrischer Kdrper bei einer Anderung des 
Ubersetzungsverhaltnisses des Getriebes in zumin- 
dest einer Richtung bewegt und/oder zumindest 
um eine Achse gedreht wird. 

18. Stufenlos einstellbares Getriebe nach Anspruch 
17, dadurch gekennzeichnet daB die Achse der 
Drehung nicht die Rotationsachse des rotations- 
symmetrischen Kdrpers ist 

19. Stufenlos einstellbares Getriebe, dadurch ge- 
kennzeichnet daB zumindest der erste Rotations- 
kdrper und/oder der zweite Rotationskdrper und/ 
Oder der dritte rotationssymmetrische Kdrper rela- 
tiv zu den anderen Kdrpem beweglich angeordnet 
und/oder bewegbar ist 

20. Stufenlos einstellbares Getriebe, dadurch ge- 
kennzeichnet daB das System bestehend aus dem 
ersten und dem zweiten Rotationskdrper und dem 
dritten rotationssymmetrischen Kdrper zusammen 
drei Freiheitsgrade der Bewegung haben und sich 
die Freiheitsgrade auf die einzelnen rotationssym- 
metrischen Kdrper und Rotationskdrper aufteilen 
kdnnen, wobei die drei Kdrper in jeder Stellung 
und/oder bei jedem Obersetzungsverhaitnis mit- 
einander in Wirkkontakt stehen. 
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21. Stufenlos einstellbares Getriebe insbesondere 
nach einem der Anspruche 1 bis 20, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der erste Rotationskorper und 
der zweite Rotationskdrper urn ihre Rotationsach- 
sen frei rotierbar sind, die Rotationsachsen jedoch 5 
station^ angeordnet sind und der dritte rotations- 
symmetrische Kdrper urn seine Rotationsachse frei 
rotierbar ist und die Lage des dritten Rotationskdr- 
pers in Abhan^^keit von dem Obersetzungsver- 
haltnis von einer Position in eine andere Position 10 
bewegbar ist, die Bewegung eine Bewegung in 
Richtung der Rotationsachse und/oder in Richtung 
einer Achse, senkrecht zu der Rottionsachse und/ 
Oder schrslg zu einer Achse und/oder einer Dre- 
hung urn eine Achse. senkrecht zu den beiden Ach- 15 
sen. 

22 Stufenlos einstellbares Getriebe insbesondere 
nach einem der Anspriiche 1 bis 21, dadurch ge- 
kennzeichnet, dafi der erste und der zweite Rota- 
tionskdrper und der rotationssymmetrische Kdrper 20 
je einen Freiheitsgrad der Bewegung hat 

23. Stufenlos einstellbares Getriebe insbesondere 
nach Anspnich 22, dadurch gekennzeichnet, daB 
jeder der drei Kdrper eine axi^e Bewegung durch- 

f Qhren kann. 25 

24. Stufenlos einstellbares Getriebe insbesondere 
nach Anspnich 22, dadurch gekennzeichnet, daB 
zwei der drei Kdrper eine axiale Bewegung durch- 
fOhren kdnnen und der dritte Kdrper eine [>rehung 
um eine Achse durchfilhren kann. 30 

25. Stufenlos einstellbares Getriebe insbesondere 
nach Anspruch 22, dadurch gekennzeichnet, dafi 
einer der drei Kdrper eine axiale Bewegung durch- 
filhren kann und zwei der drei Kdrper eine Dre- 
hung um eine Achse durchf Qhren kdnnen. 35 

26. Stufenlos einstellbares Getriebe insbesondere 
nach Anspnich 22, dadurch gekennzeichnet, daS 
jeder der drei Kdrper eine Drehbewegung um eine 
Achse durchfflhren kann. 

27. Stufenlos einsteUbares Getriebe insbesondere 40 
nach Anspruch 22, dadurch gekennzeichnet, dafi ein 
Kdrper stationer ist und die drei Freiheitsgrade 
sich auf die beiden anderen Kdrper verteilen, wobei 
davon ein Kdrper zwei Freiheitsgrade hat und der 
andere Kdrper einen Freiheitsgrad hat 4s 
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